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Abstract of DE1 9536989 

The steering is applied via a manually controlled torque. A servo steering system (10) applies a servo 
torque to con-ect for external influences on the steering. These comprise slewing forces, detected by slew 
sensors and power steer. The latter is corrected by monitoring the driving torque on the steered wheels 
and the vehicle speed. The steering reaction force generated by the slew forces and by the power steer 
are computed and used to generate the correction signals for the servo steering. The correction force 
varies in relation to the vehicle speed and the levels of the outside forces. For small traction forces the 
correction is low. 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(g) Lenksteuersystem fQr ein Fahrzeug 

fia Es wird ein Unksteuersystem fur ein Fahrreug vorge- 
^ schlagen, bei dem ein Stelldrehmomont In herkommlichor 
Weiso nach MaBgabe eines auf ein Lenkrad au^ebrachten 
Lohkdrehmoments auf Jenkbare Rador auf grf>racht wIrd und 
Gin zusatzliches Steildrehmoment nach Ma&gabe eines 
Seitendynamikzustands das Fahrzeugs durch einan Hektro- 
motor auf das Lenkrad aufgebracht wird, um die Seftensta- 
bllitat das Fahrzeugs solbst bei Vorhandensein auSerer 
Storelnflusse, wie beispfelsweise Seltenwind, ?u steuern. 
Derartlge fiuBare StoreSrrflusse warden ats Seltondynamitai- 
stand des Fahrzeugs erfaSt, belsplelawelse ais Glerrate des 
Fahrzeugs. Das Lenksteuersystem erzeugt eino LenkreaK- 
tlon, die einem solchen Seltendynamlkzustand entgegen- 
wirkt. Indent das zusfitrliche StelWrehmoment auf die 
lenkbaren Rader aufgebracht wIrd, so daS das Jahrzeug 
trotz solcher auSeren StorelnflOsse einen geraden Kurs 
lialten kann, ohne daS hierzu absichtllche Anstrengungen 
d^ Fahrers erfoiderllch sind. Als eine Form SuISerer Storun- 
gen kdnnen auch aus der auf angetriobeno lenlcbare Rader 
ausgeQbten Antriebskraft entstehende Antnebseinflusse un- 
ter Kontrolle gelialten werden. Insbesondere 1st es durch 
Verstarken des Lenkreaktionsdrehmoments bei groBer An- 
triebskraft mogrich, die SnflQsse von Anto-lebszcrren ^unter 
bellebigen Betriebsbedlngungen vorteilhaft zu kontrollieren. 
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Die Erfindung betrifft ein Lenksteuer^ystem fur em 
mit angetrieb^en lenkbaren Radem amgestattetes 
Fahrzeug und insbesondere ein Lenksteuersystem. wel- 
ciies ein Lenkdrehmoment zu eraeugen vermag. das «n 
unerwanschtes Verhalten des Fahrzeug SlJi^S 
versucht. wenn das Fahrzeug Antnebsemflflssen auf die 
leSg (d. h. ein den Fahrkomfort beein^hngend« 
Zerren fa' der Lenkung. engL "torque steeO. Seitenwmd 
oderanderenauBerenStareinflOssenausgMetztist 
. FahrzeugeinitVorden-adantrieboderrierradantneb 
mit ange^ebenen lenkbaren Radwn haben haufigdie 
Neigung, daB die lenkbaren RSder beim Anfahren oder 
Beschieunigen des Fahrzeugs sponten ^ i^B«ideme 
Richtung gelenkt werden, wodurch das Fahrzeug «n 
vom F^rer nicht vorhersehbares Veriialten zeigen 
kann. Dies wird "Antriebszerren" (engL "power ste^ 
genannt und tritt beispielsweise ^S^.i^^^^t: ^ 
icischen Anordnung der Achsen der lenkb^en RSder 20 
auf. Wenn das Fahrzeug solche Antnebsemflflsse auf die 

Lenkung erahrt. muB der Fahrer ein den Antneteein- 
flOssen entgegengerichtetes Lenkdrehmoment aufbrm- 
gen.umdasFahrzeugaufgerademKurszuhalten. 

Es wurde der Vorschlag gemacht, sich im voraus em 
RefcrenzmodeU fOr das Gierverhalten zu definieren, 
welches gemSB dem Lenkwinkel und optional Mderen 
Faktoren eine Ref erenz-Gierrate erzeugt, und das von 
dem Elektromotdr des Servolenksystems zu erze^en- 
de Ist-Lenkdrehmoment nadi MaBg^e der Abwej- 
chung der M-Gierrate von der infolge der Ist-Lenkwn- 
gabe erwarteten Ref erenz-Gierrate zu bestunmea Die- 
s^ frflher vorgeschlagene Lenksteuersystem wOrde auf 
AntriebseinflQsse so wie auf jede JUiBere Stdrung ant- 
worten und kdnnte ein Lenkreafctonsdrehmomrat d^^^ 
art auf die lenkbaren RSder aufbrmgen, dbiB die Wir- 
kunEderAntriebseinflflsseaufgehobenwird. 

/iSerdings ist dieses Lenksteuersystem m mederen 
Gesdiwmdigkeitsberdchen relariv unempfindhcb ge- 
genfkber der erfaBten Gierrate, well das von dem Steu- 
ersystem hi Antwort auf ehie Gierrate erzeugteLenkre- 
aktionsdrehmoment anderenfalls den vom Fahr^ zur 
Lenkung des Fahrzeugs m mederen Geschwmd^eits- 
bereichen erforderMchen Kraftaufwand flbermaBig er- 
hOhen wQrde. In niederen Geschwmdigkeitsbereichen 
ist es wesentlich. daB der zur Lenkung des Fduzeugs 
erforderUche Kraftaufwand mmimiert 1st und der F^- 
rer das Fahrzeug in begrenztem Raum ohne groBe 
Kraftanstrengung bedienen kann. Daher 1st das fruher 
vorgeschlagene Lenksteuersystem mcfat geei^et, um 
den AntriebsemflOssen entgegenzuwkkei^die bei em«- 
Beschleunigung des Fahrzeugs aus dem Stillstand auf- 
Seten. Kura gisagt war es nicht mdglich^ sowohl erne 
wirkungsvolle KontroUe der AntnebsemMsse ak a** 
efaeleiSteManSvrierbarkeitiniuederenGeschwindig- 

keitsbereichenzuerreichen. k-; -;«»r ite 

Die aus den Antnebsemflflssen, die bei emer Be- 
schleunigung des Fahrzeugs aus einem nutderen Ge- 
schwmdigkeitsbereich hervorgerufen weijen^^re^^^ 

rende Gierrate ist im Vergleich zu der durch EuBere 
StOrungen. wie beispielsweise Seitenwmd.typBch«^«- 
se ™orWenei Gierrate relativ groB. Das ftjher 

vorgeschlagene Lenksteuersystem, das dazu ausgelegt 
Ut die Wiritung solcher SuBeren StSrungen auszu^ei- 
ch^ kann dahir die Antriebsehrfllisse m """ieren Ge- 
schwindigkeitsbereichen nicht hinreichend unter Kon- 

*'*S^SS'dieser Probleme des fruher vorgeschlage- 



nen Fahrzeug-Lenksteuersystems ist erne voiranglge 
Auf eabeder Erfindung. ein verbessertes Fahrzeug- 
xSeuerSst^^erdtzuste^^ 
Berer StSnigen, wie beispielswdse Seitenwmd. aus- 
gleichen und gleichzeitig die Antriebsemfiasse auf die 
Lenkung des Fahrzeugs beherrachen kann. 

Erne zWeite Aufgabe der Erfindung ist, em Fahreeug- 
Ltoksteuersystem bereit zusteUen, das die Antriebsem- 
fiasse auf die Lenkung des Fahrzeugs beherrschen kann, 
ohne seine FHhigkeit zu beeihtrSchtigen, das Fahrzeug 
gegen iuBere StSrungen, wie beispielsweise Seitenwmd, 
zu stabiliseren. . _ . 

mne dritte Aufgabe der Eiftidung J^g^" 
Lenksteuersystem bereitzustellen, das die Antnebsein- 
flQsse auf die Lenkung des Fahrzeugs ia alien Gesdiwm- 
digkeitsbereichen beherrschen kann. 

ErfindungsgemHB werden diese und weitere Aufp- 
ben durdi em Lenksteuersystem fflr ein mit angetnebe- 
nen lenkbar«i RSdem ausgestattetes Fahrzeug gelOst, 

umfassend: . ' 

manueUe Lenkdrehmoment-Eingabemittel zum manu- 
dlen Aufbringen eines manuellen Lenkdrdimomente 
auf die lenkbaren Rader, ServolenksteHmttd zum Auf- 
bringen ehies Stdlenkdrehmoments auf die leidcbaren 
RMer. einen Gierratensensor zum Erfassen der Gierra- 
te des Fahrzeugs, Antriebskraftberechhungsmittel zum 
Berechnen einer Antriebskraft der angetnebenen lenk- 
baren Mder, Steuemiittel, um gem§fl der erfaBten 
Gierrate ein zu dem von den ServolenksteUmittehi er- 
zeugten Stelldrehmoment zu «»ddierend^ ^i^ak- 
tionsdrehmoment zu bestimmen. und Modifiziermittel, 
um gemaB der von den Antriebskrafthwedmungsmit- 
tehi berechneten Antriebskraft das von den Steuernnt- 
tehi bestimmte Lenkreaktionsdrehmpment zu modm- 
35 zieren. wobei ein durch die Antriebstoaft der angeme- 
boien lenkbaren I^der in dem Fahrzeug erzeugtes 
Lenkdrehmoment durch das von den Steuermittehi be- 
stimmte und durch die Modifiziermittel modifeiCTte 
Lenkreakdonsdrdunbment unter KontroUe gehalten 

^Aui diese Wdse kSnnen auch Antriebsemflass(^ die 
von der aufangetriebene lerfd>are R^d^j "»|^"^° 
Antriebskraft herrOhren, als erne Form yieler maghchw 
auBerer StSrungen beherrscht werden. Insbesondere 1st 
es durch Verstarken des Lenkreaktionsdrehmomraits 
bei eroBer Antriebskraft mSgUdi, die Emflflsse des An- 
triebszetrens unter bdiebigen Betriebsbedmgungen zu 
beherrschen. Beispielsweise konnen die Modifizieiimt. 
Sd^^nden Steuermittehi bestimmte Lenkreaknons- 

drehmoment hn wesentlichen unverSndert halten, wenn 
die Antriebskraft rsdativ kl«n is^ und das von den Steu- 
ermittehi bestimmte Lenkreakdonsdrehmoment ver- 
starken, wenn die Antriebskraft reladvgroB 1st. 

Nach einer bevorzugten Ausffihrungsform ^Erfin- 
dung umfaBl das Stellenkdrehmoment em Hilfslenk- 
dretanoment, das im wesentlichen proportional zum 
manueOen Lenkdrehmoment ist, sowie das Lenkreak- 
donsdrehmoment. wekhes auBeren StSningen entge- 
genwirkt, wobei das Lenkreakdonsdrehmoment un Sm- 
60 ne emer Aufhebwng der erfaBten Ist-Gieirate genchtet 
ist Das LenkreakdonsdrdimDment kann f eauer aus der 
Summe aus einem ersten Term, welcher un wesendi- 
chen proportional zu emer von dem Gierratensensor 
erfaBten Ist-CHerrate ist, und emem zweiten Term be- 
stehen, weldier rai wesentiichen proportional zu einrar 
Lenkgeschwmdigkeit ist; wobei das LenkreakUonsdreh- 
moment der Drehung eines Lenkrads entgegengench- 
tetist. 
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Fig. 1 eine schematische Ansicht, welche em erfin- ^^JP"^"' ITmalT^ der DrehzaU des Motors ent- 
dunlgemaBes Fahrzeug-I^nksteuersystem aflgemem gj^^^^^^^^^ ^Xxgssemor 23 zur Erzeu- 

*X^eln Blockdiagra^n. das den prinzipidlen A«f- S^^- |f«^ ^ ^ GangsteUung eines Getrie- 

bau des F^«i:Lenksteuei^ems zeig^ daigesteUt«i AusfOhrungsbeispiel sind das 

Fig. 3 ein FluBdiagramm. das den Haupteteuerungs ^eXad 3 soWie die lenkbaren Rader oder Vorderrader 

abb&desFahrzeug-Lenksteuer^teinszeigt. J;mS^isSteS^^ 

F.g.4 einFluBdiagramin.dasdenSchr,ttlderR^^ 10 J^^X A^S^^e der verschiedenen Sense- 

'-^S'|^S^^^U^dasdenSehr^tt2derF|,^3 -^^^^ ^^T^^ SSiSS 
^A^^rSagra».dasdenSc^«3dern.3^ 

aongsemhelt 27 for <i» almve LMltreaknon mi emzel ^J^j^^^Pj^^ikdsensors IS des Unkdrehmo- 

verbunden. ^ ^nkwinkelsensor 15 Steuening. Ein von einem Stromerfassungssensor erhal- 

dnra Drosselsensof 21 zur Erzeugung eines Si- Servolenkunghinzuaddiert. 
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Der SteuerprozeB wird im einzdnea mit Bezug airf 
die Fiff. 4 bis 7 beschrieben. Schritt 1 umf aBt _gemaB 
Fig. 4 die folgenden Teilschritte. Als erstes wird der 
Lenkwinkel 6 gelesen (Schntt 21) md die If 1- 
eeschwin^gkeit de/dt berechnet. indem der Lenkwinkel 
I nach der Zeit abgeleitet wird (Schntt 22). Dann wer- 
den die Fahrzeuggeschwindigkeit V, die Gierrate y und 
die Antriebskraft F in den Schritten 23, 24 bzw. 25 gele- 
sen. Die Antriebskraft F wird aus dem Schlupf der ange- 
triebenen RBder. der anhand der Drehgeschwindigkeit 
der nicht angetriebenen Rider und der Drehgesdwm- 
aiskdt der angetriebenen RSder erhalten wird,auf Basis 
dCT Fahrgeschwindlgkeit des Fahrzeug^ aus dem an- 
hand der Motordrehzahl und der Drosseldffiaung ertiai- 
tenen Motorausgangsdrehmoment, aus dem anhand der 
Gangstellung berechneten Raddrelunoment sowie aus 
derLangsbeschleunigungbereclmet. 

Schritt 2 umfaBt mit Bezug auf Fig. 5 die folgenden 
Teilschritte. Koeffizienten fl und f2 sind Wichtungs- 
funktionen fOr die Lenkgeschwindigkeit dB/dt sowie die 
Ist-Gienate y; sie werdeh aus Datentabellen unter Ver- 
wendung der Fahrzcuggeschwindi^at V ak Adr^e 
giwonnen, wie in Fig. 9 dargesteUt (Schritt 31). Die 
LenkreaktionskomponentenTl undT2 wwden aus die- 
sen Variablen und den entsprechenden KoelSnentCT 
berechnet (Schritt 32). Die SoU-Lenkreaktion TA wird 
beredmet. mdem diese Komppnenten auf summiert 
werden (Sdmtt 33). Die Wichtungskoeffirienten f 1 und 
t2 for die Lenkgesdiwindigbwt dO/dt und die Gierrate y 
bestehen jewdls aus einer linearen Funktion, welche nut 
der Fahrzeuggeschvrindigkeit zunehmend grSBer wurd 
und ab einer bestimmten Fahrzeuggeschwndig^ceit «- 
nen konstanten Wert aniummt (der WichtungslMein- 
aent t2 ist Null, wenn V = 0; fl hingegen nimmt emen 
kleinen Wert in. weim V - 0)l Dies trSlgt der Tatsadie 
Rechnung, daB die Einflflsse auBerer Stdrungen mit der 
Fahrzeuggeschwindigkdt zunehmen, wobei es zw^- 
mSBig ist, die Wichtungskoeffizienten f 1 und f2 nut der 
Fatezeuggesdiwindigkeit zu erhdhen, um so dieser 
Tendenz witgegenzuwirken. Es wird daon aus emer Da- 
tratabelle unter Verwendung der /uitriebskraft F als 
Adresse ein Korrekturicoef fizient KCE^ erhalten (Schntt 
34). wie in Fig. 10 gezeigt und <fie SoU-LenkreaktionTA 
durch den Korrekturkoeffizienten K(F) geeignet modi- 
fiaert (Schritt 35). . ^. ^ 

Fig. 6 zeigt die AusfOhrung des Sdintts 3. Dieser Pro- 
zeB entspricht der Wu-kung des Begrenzers L Fi& 7. 
Als erstes wird festgesteUt. ob die Soll-Lenkreaktion TA 
erne vorbestimmte H5he Tmax Qbersdintten hat 
(Schritt 41). Wenn dies der FaU ist, wird die SoU-Lenkre- 
aktion TA auf ^e vorgeschriebene MaxunalhShe Traax 
eingestellt (Schritt 42). Wenn die SoU-Lenkreaktion TA 
unterhalb dieser vorgeschriebenen H5he Tmax Uegt, 
wird desgleichen festgestellt, ob die SoU-Lenkreaknon 
TA unter eine andere vorgeschriebene H6he -Tmax^ 
fallen ist (Schritt 43). Wenn die SoU-Lenkr^ktion TA 
unterhalb dieser vorgeschriebenen Hahe -Tnwx hegt, 
wird (fie SoU-Lenkreaktion TA auf die vorgesdmebene 
Miiumalh5he-TmaxeingesteUt(Schritt44). 

Die so bestimmte SoU-LenkreakUon TA wird zu dem 
SoU-HilfssteUdrehmoment hinzuaddiert Die Sunune 
wird durch <fie Ausgangsstrombestimmungseuilieit 79 m 
einen dem Trdberkreis 25 zuzufQhrenden elektnschen 
SoU-Strompegelumgewandelt. 

Wenn somit das Fahrzeug aufgrund Seitenwind von 
dem beabsiditigten geraden W^ 
Elektromotor 10 in solcher Weise aktmert. ^ die 
Gierrate setost bei Fehlen vorsatzUcher Versudie des 



Fahrere. das Lisnkrad a zu drehen. beswUgt oder die 
Abweichung des Fahrzeugs vom geraden Wegbes^ 
werden kahn, so daB das FahrzeiMf auf den g««den Weg 
zurflckgebracht werden kann. Ahnkch wenten, wenn 
s das Fahrzeug Qber erne ausgefahreneStraBeShrt Oder 
m WasserpfQtzen hineingerat, die auf der StraBenober- 
fiache gebUdet sind. die resultierenden auBeren Lenk- 
st5rangen duich die Wirkung des durch die Servostell- 
einrichtung eizeugten aktiven Lenkreakttonsdrehmo- 
10 mente ausge^eh. wodurdi das Fahrreug emen gera- 
den Kurs halten kann. ohne daB der Fahrersich bemO- 

hen muB. das Fahrzeug auf geraden Kurs zu lenken. 

Werm die lenkbaren Rader auBerdem angetnebraie 
RSder sind. kdnnen AntriebseanflOsse hervorgerufen 
IS werden, wenn das Fahrzeug aus dem StUIstandanfthrt 
Oder von dnca- mittleren Geschwmdigkeit aus beschleu- 
nigt Audi dies kann bewilcen. daB das Fahrzeug von 
einem geraden Kurs abweicht. Es ist dn ver^tehsweise 
groBes Lenkreaktionsdrehmbment erforderhcb, um ei- 
20 ner derartigen Fahrzeugtendenz entgegenzuwu-ken 
Oder sie zu beseitigen. ErfihdungsgemaB -wml m <ict 
Antriebskraftberedmungsdnheit 28 eine Antneb^craft 
F beredmet und die SoU-Lenkreaktion TA mit emem 
Korrekturkoeffizienten K(F) multipU2aert, welcher als 
25 matiiematisdie Funktion der Antriebskraft F detoiert 
sdn kann, so daB der Paramieteniutzen oder die Bnp- 
finidlkdikdt der SoU-Lenkreaktion gegenOber der Gier- 
rate erh6fat werden kann. wenn das Fahrzeug unter Ver- 
haltnissen operiert. m denen tfe lenkbaren Rader oder 
30 die angetriebenen RSder eine Antriebskraft oder erne 
Traktiori hervomifen. wetehe ein bestunintes Niveau 
flbersteigt. und die Entstehung von Antnebsemflflssen 
erwartet wird. Somit ist nach der Erfindung das I^nk- 
steuersystem in der Lage, AntriebseinflQsse unter Kon- 
35 troUe zu halten. ohne die Fahigkdt des Systems zu be- 
eintraditigen, dn Lenkreaktionsdrehmoment zu erzeu- 
gen. das zur Steiierung des Verhaltens des Fahrzeugs 
auf auBereLenkstdnmgeh geeignet ist 
ErfindungsgemaB wird <fie Entstehung von Antnebs- 
40 einflOssen anhand der Antriebskraft der lenkbar^M- 
der gesdiatzt Das Lenkreaktionsdrehmoment wird so 
auf die lenkbaren Rader aufgebracht, daB ^e WIrkimg 
der AntriebseinflQsse beseitigt wird. FolgUch kannen die 
Lenkstdrungen aufgrund AntriebseinflOssen m alien 
45 Gesdiwndigkdtsberddien vermieden werden, wah- 
rend der zur Mandvrienmg eines Fahrzeugs in engen 
und versddungenen StraBen sowie beim Parken des 
Fahrzeugs erforderiidie manueUe Kraftaufwand beim 
Lenken m gOnstiger Weise unter KontroUe gehalten 
50 wird und das irregulare Veriudten des Fahraeugs m h6- 
heren Geschwindigkeitsbereichen seUist bei Vorhan- 
densem auBerer Stdrungen, wie beispielswdse Seiten- 
wind, vermieden wird. • „ * 

Obwohi *e Erfindung anhand ernes spezieUen Aus- 
55 fOhrungsbeispiels erlautert wurde, and Modifikationen 
und Abwandlungen von DetaUs mSgUdi, ohne vom Um- 
fang der Erfindung abzuweichen. Beispielsweise kann 
die Erfindung bd den Lenksteuersystemen Anwendimg 
finden. die in der anMngigen US-Patentanmeldung Nr. 
fio 08/122.615 und einer anhingigen deutschen Patenton- 

mddung mit der Nr , wddie auf dw japanischen 

Patentanmeldung Nr. 06-264592 vom 04. Oktober 1994 
bariert. oftenbart and beim Deutschen Patentamt em- 
gereidit am 04.10.1995 und als Anlage A beigef Qgt. 
fis Es wrd ein Lenksteuersystem fOr ein Fahrzeug vor- 
gescblagen. bei dem em SteUdrehmoment in herkdmmli- 
dier Weise nach MaBgabe eines auf dn Lenkrad aufge- 
braditen Lenkdrdimoments auf lenkbare Rader aufge- 
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bracht wird und ein zusStzfiches SteU<Jetoomentna^ 
MaBgabe eines Seitendynamikzustands des Fahrae^gs 
dlrch einen Elektromotor auf das Lenknid a-^gf b™^* 
wird. om die SeitenstabiUtat des Fahraeu©! selbst bei 
Vorhandensein auBerer StSreinflflsse. wie bcBpielswea- s 
se Idtenwind. zu steuem ^erartigc auBe« Sto^flfls- 
se warden als Seitendynanukzustand des 
faBt. beispielsweise als Gierrate des Fahrzeus^ IDas 
I^ricsteuersystemerzeugteineUnkreakUon.Aeem^^ 

solchen Seitendynanukzustand ««g«?«'?'^£ 
das zusatzliche Stelldrehraoment auf die lenkbaren RS- 
der aufgebracht wird. so daB das Fahrzeug trote sol^^^ 
auBeren StSreinflflsse einen geraden Kurs halten kaim. 
ohne daB hierzu absichtliche Anstrengungen des Fah- 
rers erforderUch sind. Als eine Form auBererStSrungen 
kSnnen auch aus der auf angetneb^e tenW«u* 
ausgeflbten Antriebskraf t entstehende Antnebseirfms- 
se imter Kontrolle gehalten werden. Inf besondere ^ 
durch Verstarken des Lenkreaktionsdrehmoments bei 
aroBer Antriebskraft mSgUch, die EmflOsse von An- 20 
teiebszerren uhter beUebigen Betriebsbedmgungen vor- 

teilhaft zu kontrollieren. 

Patentansprfidie 

25 

1. Lenksteuersystem fOr ein mit angetriebenen 
lenkbaren Radem (9) ausgestattetes Fahrzeug, um- 

fassei^ nuuiuelle Lenkdrehmoment-Eingabemittel 
(3) zum manuellen Aufbringen eines manu^- 30 
len Lenkdrehmoments auf die lenkbaren Ra- 

-'^Swlenkstellniittel (10) zum Aufbringen 
eines Stellenkdrehmoments auf die lenkbaren 

diS'Gierratensensor (18) zum Erfassen 
der Gierrate des Fahrzeugs, 

— Antriebskraftberedinungsnuttel (28) zum 
Berechnen einer Antriebskraft (F) der ange- 
triebenen lenkbaren Rader (9), 

- Steuermittel um gemaB der erfaBten Giee- 
rate ein zu dem von den ServoIenksteBmitteta 
(10) erzeugten SteUdrehmoment zu addieren- 
des Lenkreaktionsdrehmcment zu bestunmen, 

-^Modifiziermittel, um gemaB der von den 
Antriebskraftberechnungsmitteln (28) berech- 
neten Antriebskraf t (F) das von den Steuermit- 
teln bestimmte Lenkreakrionsdrdmioment zu 
modifizieren, , . j^, 

wobei ein durch die Antriebskraft (F) der angetne- 
benen lenkbaren Rader (9) in dem Fahrzeug er- 
zeugtes Lenkdrehmoment d^^l^h das von denSteo- 
ermitteln bestimmte und durch die Modifiziermittel 
modifizierte Lenkreaktionsdrehmoment unter 55 
Kontrolle isehalten wird. ^ a 

2. Lenksteuersystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet. daB das SteUenkdrehmoment em 
Hilfslenkdrehmoment umfaBt, w«dch« wesentii- 
chen proportional zu dem manueUen Lenkdrehmo- «> 
ment ist, und daB das Lenkreaktionsdrehmoment 
im wesentlichen proportional zu emer von dem 
Oierratfensensor (18) erfaBten Ist-Gierrate ust, wo- 
bei das Lenkreaktionsdrehmoment mi Simie emer 
Aufhebung der erfaBten Ist-Gierrate genditet 1st 

3. Lenksteuersystem nach Anspruch 2, dadurch ge- 
kennzeichneti daB das Lenkreaktionsdrehmoment 
die Summe aus ednem ersten Term, welcher im we- 
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sentiichen proportional zu der von dem Gierreten- 
sensor (18) erfaBten Ist-Gierrate 1st. und emem 
zweiten Term.ist. welcher im wesepthchen P«>POf- 
tional zu emer Lenkgeschwindigkeit 1st, wobei das 
Lenkreaktionsdrehmoment der Drehung ernes 
L^nkrads (3) entgegengerichtet ist 
4. Lenksteuersystem nach emem der AnsprOchel 
bis 3. dadurch gekennzeichnet. daB die Modifizi^- 
roittel das von den Steuermitteta bestmimte L^K- 
reaktionsdrehmomcnt im wesentiichen jmvwan- 
dert bdassen. wenn die Antriebskraft (F) rdativ 
klein ist, und das von den SteuermitteUi bestraunte 
Lrail^eaktionsdrehmoment vers^ken, wenn die 
Antriebdcraft (10 relativ groB ist 
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